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Cette démonstration concerne la localisation d'une caméra dans un environnement partiellement connue, c'est à 
dire pour lequel un modèle 3D géométrique d'un objet d’intérêt de la scène est disponible. Notre solution utilise 
une seul caméra et est temps réel. Cette démonstration est une extension de nos précédents travaux, voir [1]. 
Elle consiste en le recalage d'un modèle 3D d'une maquette de voiture en temps réel avec une précision 
suffisante pour changer de manière réaliste la couleur de la voiture ou insérer des éléments virtuels autour 
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